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Verfahren und Vorrichtung zum Erfassen des 

Oberlapps von Bahnstticken 

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Erfassen des 
Oberlapps von Bahnstilcken sowie eine * Vorrichtung zur 
Durchfuhrung des Verfahrens und deren Verwendung. 

In der Praxis werden Bahnstticke durch Splicer zu Endlos- 
bahnen zusammengef ligt . Dabei ist es wichtig, dafi die zu- 
sammenzuf uhrenden Bahnstiicke einen ausreichenden Oberlapp 
aufweisen. Dieser sollte nicht zu klein sein, urn ein si- 

* 

cheres Halten der Bahnstiicke aneinander zu gewahrleisten / 
andererseits fuhrt ein zu groiier Oberlapp zu Problemen 
bei der Verarbeitung bzw. mit dem weiteren Bahntransport . 
In der Praxis wurden daher Vorrichtungen zum Erfassen des 
Oberlapps eingesetzt, um diesen bestimmen und optimal 
einstellen zu konnen. Diese Vorrichtungen bestanden aus 
einem Rad, welches federnd gegen die Bahn gedriickt wird. 
Im Bereich des Oberlapps der Bahnstucke ergibt sich eine 
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entsprechend groftere Dicke, die vom Rad registriert wird. 
Dieses Verfahren hat jedoch den Nachteil, den Oberlapp 
nur sehr ungenau erfassen zu k5nnen, was sich nachteilig 
auf die Splicequalitat auswirkt bzw. keine exakte Meft 

* 

werterf assung zulaftt. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren 
der eingangs genannten Art zu schaffen, mit dem der Ober- 
lapp zweier Bahnstucke mit hoher Prazision erfaftt werden 
kann. Aufterdem soli eine Vorrichtung zur Durchf tihrung 
dieses Verfahrens angegeben werden. 

4 

Diese Aufgabe wird erf indungsgemaft mit den Merkmalen der 
Patentanspriiche 1 und 8 gelost. 

Das Verfahren gemaft Anspruch 1 dient zum Erfassen des 
Oberlapps zwischen uberlappend transportierten BahnstOk- 
ken, wobei sowohl die Dicke als auch das Material der 
Bahnstucke grundsatzlich unerheblich sind. Die Bahnstucke 
werden von ihrer Ober- und Unterseite optisch erfaftt, oh- 
ne hierbei die Bahnstucke selbst beruhren zu mussen. Dies 
hat den Vorteil, daft die Lage der Bahnstucke und damit 
der Oberlapp nicht durch die Messung des Oberlapps beein- 
fluftt wird. Aufterdem liefert eine optische Abtastung eine 
hohere Prazision als eine mechanische Abtastung. Im Ge- 
gensatz zu einer mechanischen Abtastung reicht jedoch ein 
einseitiges Abtasten der Bahnstucke nicht aus, da auf 
diese Weise nur die Endkante des oben liegenden Bahn- 
stucks erfaBt werden konnte. Im Bereich der Endkante des 
unten liegenden BahnstUcks krummt sich das oben liegende 
Bahnsttick in der Regel sanft nach unten, so daft in diesem 
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Bereich, von oben betrachtet, . keine Endkante optisch er- 
faftt werden kann. Aus diesem Grund ist es erf orderlich, 
die optische Abtastung sowohl von der Ober- als auch von 
der Unterseite der Bahnstucke durchzuf uhren . Durch die 
optische Abtastung werden Bildsignale erzeugt, aus denen 
die Lagen der ober- und unterseitigen Endkanten der Bahn- 
stticke bestimmt werden konnen. Diese Endkantenbestiramung 
kann aus den Bildsignalen mit sehr hoher Prazision erfol- 
gen, so daft aus dem Unterschied der ober- und unterseiti- 
gen Lagen der Endkanten leicht der Oberlapp zwischen den 
Bahnstucken ermittelt werden kann. Hierzu sind lediglich 
einfache Berechnungen erf orderlich, die leicht in Echt- 
zeit durchgefuhrt werden konnen. Auf diese Weise kann der 
ermittelte Oberlapp auch zur Regelung herangezogen wer- 
den, ohne daft sich ein unzumutbar tr&ges Regelverhalten 
einstellt. Aufcerdem kann die Meftwerterf assung sowohl bei 
stehenden als auch laufenden Bahnstucken erfolgen. 

Insbesondere bei schr^g einfallender Beleuchtung der 
Bahnstttcke zeichnen sich deren Endkanten durch scharf be- 
grenzte Helligkeitsunterschiede in den Bildsignalen ab. 
Zur Bestimmung der Kantenlage hat sich gemSft Anspruch 2 
die Berechnung der ersten Ableitung der Bildsignale be- 
w^hrt, aus deren Maximum oder Minimum die Lage der End- 
kanten sehr genau bestimmt werden kann. Dieses Verfahren 
ist insbesondere unabhangig von der Beleuchtungsstarke, 
Reflektivitat der Bahnstticke sowie Fremdlichteinf lussen . 

Insbesondere beim Einsatz des Verfahrens im Rahmen von 
Splicern ist die gesamte iiberlappende Flache beider Bahn- 
stiicke von erheblicher Bedeutung. Fur solche Anwendungs- 
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falle hat sich die Ermittlung des Oberlapps gemSfl An- 
spruch 3 aus dem Abstand beider Endkanten bewahrt. 

Alternativ oder zusatzlich ist es gemafi Anspruch 4 vor- 
teilhaft, den Uberlapp aus dem Winkel beider Endkanten 
zueinander zu ermitteln. Dieser Winkel sollte im Ideal- 
fall Null sein, so daft beide Endkanten zueinander paral- 
lel sind. Hierdurch ergibt sich eine vorteilhafte fluch- 
tende Ausrichtung der Randkanten beider Bahnstucke zuein- 
ander, was die weiteren Prozeftschritte, insbesondere 
Bahnlaufregelungen, erheblich vereinfacht. 

Bei der Erfassung der Bildsignale von beiden Seiten der 
Bahnstucke ist es wichtig, daft diese Bildsignale zueinan- 
der korreliert sind. Zur Vereinf achung der ProzeBf iihrung 
ist es in der Regel erf orderlich, dafi die Bahnstucke ohne 
Unterbrechung transportiert werden. In diesem Fall ist es 
gemafc Anspruch 5 gunstig, wenn die Bildsignale beider 
Seiten der Bahnstucke gleichzeitig erfaBt werden. Die 
Bildsignale sind auf diese Weise zueinander ausreichend 
korreliert, urn die unterschiedlichen Endkantenlagen rela- 
tiv zueinander mit ausreichender Genauigkeit bestimmen zu 
konnen. 

Bei bekanntem Einf allswinkel der Lichtstrahlen auf die 
Bahnstucke bildet der von der Endkante des oberen Bahn- 
stiacks geworfene Schatten ein zuverl&ssiges Mali far des- 
sen Dicke. Ist diese fur den weiteren Prozefl wichtig, so 
ist es gemMfl Anspruch 6 vorteilhaft, die Bahndicke aus 
der Schattenlange zu berechnen. Vorzugsweise wird der 
Proportionalitatsfaktor zwischen der gemessenen Schatten- 
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lange und der. Bahndicke durch Erfassung eines Referenz 
elements mit bekannter Dicke kalibriert. 

Soweit das erf indungsgemafte Verfahren bisher beschrieben 
ist, ist es zur Bestimmung relativer Anderungen des Uber- 
lapps mit hoher Prazision geeignet. Zur Bestimmung von 
Absolutwerten des Uberlapps k5nnen grundsatzlich die op- 
tischen Sensoren zur Erfassung der Ober- und Unterseite 
der Bahnstucke aufeinander einjustiert werden, so daft sie 
den exakt gleichen Bildausschnitt erfassen. Auf diese 
Weise ist sichergestellt , daft Abweichungen der Kantenla- 
gen beider Bildsignale ausschlieftlich auf den Oberlapp 
der Bahnstucke zuruckzuf uhren sind. Diese Vorgehensweise 
ist jedoch aufgrund der erf orderlichen Justierarbeiten 
sehr aufwendig. Giinstiger ist es, wenn gemSB Anspruch 7 
zur Kalibrierung der Kantenerf assung zunachst statt den 
uberlappenden Bahnstucken ein Lineal in den Erf assungsbe- 
reich eingefiihrt wird. Dieses Lineal wird vorzugsweise in 
der Ebene der Bahnstucke gehalten und es besitzt eine op- 
tisch erfafibare Kante. Diese Kante wird sowohl von der 
Ober- als auch der Unterseite optisch erfaftt, so daft aus 
den Unterschieden beider Bildsignale der Justierf ehler 
der optischen Sensoren zueinander ermittelt werden kann. 
Dieser Justierf ehler ist bei unveranderter Montage der 
optischen Sensoren konstant und dient als Korrekturwert 
fur die Uberlapperf assung . Vorzugsweise wird auf diese 
Weise sowohl der Winkel- als auch der Abstandsf ehler in 
Laufrichtung erfaftt, so daft alle wichtigen Parameter zur 
Erfassung des Oberlapps korrigiert werden konnen. 



Zur Durchfuhrung dieses Verfahrens hat sich die Vorrich- 
tung gemafl Anspruch 8 bewahrt. Sie weist optische Senso- 
ren auf , die die Bahnstucke von ihrer Ober- und Untersei- 
te erfassen und Bildsignale erzeugen. Je nach Beleuchtung 
und optischen Ref lexionseigenschaf ten der BahnstUcke sind 
die Sensoren im Infrarot- bzw. sichtbaren Bereich des 
Lichtspektrums aktiv, wobei je nach Anwendungsf all auch 
andere Spektralbereiche moglich sind. Die optischen Sen- 
soren sind jeweils auf die Bahnstucke gerichtet, so daft 
sie zueinander gekehrt sind. Sie weisen vorzugsweise an- 
nahernd gleiche Erf assungsbereiche auf, wobei eine exakte 
Justierung der optischen Sensoren zueinander entbehrlich 
ist. Die optischen Sensoren erfassen die Bahnstucke ein- 
oder zweidimensional und erzeugen entsprechende Bildsi- 
gnale. In Bahnlauf richtung gesehen konnen ein oder mehre- 
re Sensorelemente vorgesehen sein. Bei nur einem Sensor- 
element wird dabei das Sensorsignal sequentiell abgefragt 
und unter Ausnutzung der Bewegung der Bahnstucke ein 
Bildsignal erzeugt . Alternativ konnen auch mehrere Sen- 
sorelemente in Bahnlauf richtung vorgesehen sein, urn das 
gesamte Bild unabhangig vom Bewegungszustand der Bahn- 
stiicke zu einem bestimmten- Zeitpunkt erfassen zu konnen. 
Quer zur Bahnlauf richtung reicht es grundsatzlich aus, 
nur ein Sensorelement vorzusehen, falls die Winkelabwei- 
chung der Endkanten beider BahnstUcke nicht erfaftt werden 
mufl. Durch Vorsehen mehrerer Sensorelemente quer zur 
Bahnlaufrichtung kann auch die Winkelabweichung der End- 
kanten beider BahnstUcke erf aft t werden. Die Bildsignale 
werden einer Recheneinheit zugefuhrt, welche die Lagen 
der ober- und unterseitigen Endkanten sowie deren Unter- 
schied berechnet. Vorzugsweise gibt die Recheneinheit so- 



I 



-7- 

« * 

wohl den Abstand der Endkanten an einer vorgegebenen 
Stelle, vorzugsweise der Bahnmitte, und den eingeschlos- 
senen Winkel beider Endkanten als Ergebnisse aus. Diese 
beiden Werte charakterisieren den Oberlapp vollstandig. 
Es ist daran gedacht, diese Werte anzuzeigen, zu proto- 
kollieren und/oder einem Regler zuzufuhren. 

Ein besonders einfacher Aufbau der optischen Sensoren in 
Form von Ref lexlichtschranken ergibt sich aus Anspruch 9. 
Zur Erfassung eines entsprechenden Bildes miissen die von 
den Ref lexlichtschranken abgegebenen Signale sequentiell 
erfafct werden, so daft die Bahnstucke in ihrer Transport- 
bewegung linienhaft erf aft t werden. 

Urn auch den eingeschlossenen Winkel zwischen den Endkan- 
ten beider Bahnstucke ermitteln zu konnen, ist es gemaft 
Anspruch 10 gunstig, mindestens zwei optische Sensoren 
auf jeder Bahnseite vorzusehen. Diese sind quer zur 
Transportrichtung beabstandet, so daft auf diese Weise 
zwei Abstande der ober- und unterseitigen Endkanten er- 
mittelt werden konnen. Sind diese beispielsweise symme- 
trisch zur Bahnmitte angeordnet, so kann der Mittenab- 
stand aus dem Mittelwert und der Winkel zwischen den End- 
kanten aus der Differenz dieser Werte und dem lateralen 
Abstand der optischen Sensoren ermittelt werden. 

Zur Erzielung einer hohen Meftgenauigkeit ist es glinstig, 
wenn moglichst viele Sensorelemente vorgesehen sind, die 
dicht nebeneinander liegen. Dies wird am einfachsten ge- 
maft Anspruch 11 durch Anwendung von CCD-Kameras als Sen- 
soren erreicht. Diese CCD-Kameras konnen sowohl als Zei- 
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len- als auch Matrixkameras ausgebildet sein. Im Falle 
von Zeilenkameras kann die Zeile sowohl in als auch quer 
zur Bahnlaufrichtung ausgebildet sein. Die von den CCD- 
Kameras abgegebenen Bildsignale konnen direkt weiterver- 
arbeitet werden. 

Zur Erzielung eines kompakten Aufbaus der Vorrichtung 1st 
es gemafi Anspruch 12 vorteilhaft, wenn die Recheneinheit 
von mindestens einem Mikrocontroller gebildet ist. Dieser 
Mikrocontroller ist vorzugsweise in den CCD-Kameras ein- 
gebaut, so daft jeder Mikrocontroller die wesentlichen Pa- 
rameter der jeweils erfaftten Endkante berechnet. Die ver- 
schiedenen Mikrocontroller mussen lediglich diese Parame- 
ter austauschen, um die gewunschten Werte zur Charakteri- 
sierung des Oberlapps zu bestimmen. Ftir diesen erf order- 
lichen Datenaustausch ist nur eine sehr geringe Bandbrei- 
te erforderlich. 

Schlieftlich ist es gemafi Anspruch 13 vorteilhaft, die be- 
schriebene Vorrichtung zur Steuerung eines Splicers ein- 
zusetzen. Dieser dient zum Zusammenfiigen von Bahnstticken 
zu einer zusammenhangenden Bahn. Fur diesen Vorgang ist 
es besonders wichtig, den Oberlapp zwischen den Bahnstiik- 
ken innerhalb bestimmter Grenzen zu halten. Vorzugsweise 
bestehen die Bahnstticke aus Gummi und werden zu einer zu- 
sammenhangenden Gummibahn durch einen Vulkanisierprozeft 
zusammengef ugt . 



Der Erfindungsgegenstand wird beispielhaft anhand der 
Zeichnung erlautert, ohne den Schutzumfang zu beschran- 
ken . 
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Es zeigt: 

Figur 1 eine raumliche Ansicht einer Vorrichtung zum 

Erfassen des Oberlapps zwischen Bahnstucken, 

Figur 2 eine Schnittdarstellung durch die Vorrichtung 

gemaft Figur 1 entlang der Schnittlinie II-III, 

Figur 3 eine Draufsicht auf die Vorrichtung gemafi Figur 

2 und 

« 

Figur 4 die Vorrichtung gemSfi Figur 3 wahrend des Kali- 

briervorgangs , 

Figur 1 zeigt eine raumliche Darstellung einer Vorrich- 
tung 1 zum Erfassen eines Oberlapps 2 zwischen uberlap- 
pend transportierten Bahnstucken 3. Die Bahnstticke 3 be- 
stehen dabei vorzugsweise aus Gummi und werden durch ei- 
nen Splicer 4 zu einer zusammenhangenden Bahn 5 zusanvmen- 
gefugt. Die Bahnstucke 3 und die Bahn 5 werden durch ein 
Forderband 6 in Richtung 7 transportiert - 

Fur die korrekte Funktion des Splicers 4 ist es wichtig, 
daft der Oberlapp 2 innerhalb bestimmter Toleranzen liegt. 
Zu diesem Zweck wird der Oberlapp 2 von der Vorrichtung 1 
erfafit. Die Vorrichtung 1 weist hierzu vier CCD-Kameras 8 
auf, die optische Sensoren 8 bilden. Alternativ konnten 
statt der CCD-Kameras 8 auch gewShnlichev Reflexlicht- 
schranken eingesetzt werden. 
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Die CCD-Kameras 8 besitzen einen Erf assungsbereich 9, der 
grau dargestellt ist. Die Bahnstiicke 3 werden von ober- 
und unterseitigen Lichtquellen 10 beleuchtet, urn ein aus- 
reichendes Bildsignal in den CCD-Kameras 8 zu erzeugen. 
Diese Lichtquellen 10 sind dabei derart angeordnet, daft 
Endkanten 11 der Bahnstiicke 3 Schatten 12 auf das in 
Richtung des einfallenden Lichts dahinterliegende Bahn- 
stiick 3 werfen. Diese Schatten 12 erlauben eine prazise 
Erfassung der Endkanten 11 durch die CCD-Kameras 8. 

In den CCD-Kameras 8 sind Recheneinheiten 13 in Form von 
Mikrocontrollern eingebaut, die aus den gewonnen Bildsig- 
nalen die Lage der jeweils erfaftten Endkante 11 bestim- 
men. Die Ermittlung der Lage der Endkante 11 erfolgt 
durch Berechnung der ersten Ableitung der von den CCD- 
Kameras 8 gewonnenen Bildsignale und Aufsuchen des Maxi- 
mums bzw. Minimums in der ersten Ableitung. Auf diese 
Weise erhalt man Meftpunkte, die auf der Endkante 11 lie- 
gen. Durch Anfiten einer Geraden an diese Meftpunkte er- 
halt man die absolute Lage der Endkante 11 innerhalb des 
Erf assungsbereichs 9 der CCD-Kamera 8 und deren Winkella- 
ge . 

Die von den Recheneinheiten 13 ermittelten Mefiwerte fur 
die Lage der Endkanten 11 werden iiber einen Bus 14 zwi- 
schen den einzelnen Recheneinheiten 13 ausgetauscht , um 
hieraus den gegenseitigen Abstand und den gegenseitigen 
Winkel der Endkanten 11 zueinander zu bestimmen. Dabei 
werden die Mefiwerte der CCD-Kameras 8 mit jeweils glei- 
chem Erf assungsbereich 9 durch Dif f erenzbildung miteinan- 
der verglichen, so daft auf diese Weise die Oberlappungs- 
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lange beider Bahnstiicke 3 in jeweils einen Randbereich 15 
ermittelt werden kann. Anschlieftend werden diese Oberlap- 
pungslangen von einer der Recheneinheiten 13 gemittelt 
und deren Differenz gebildet. Der Mittelwert ergibt dabei 
die Uberlappungslange an einer Mittellinie 16. Aus der 
Differenz beider Uberlappungslangen und dem lateralen Ab- 
stand der CCD-Kameras 8 jeder Bahnseite kann sehr einfach 
der Oberlappungswinkel bestimmt werden. 

Figur 2 zeigt eine Schnittdarstellung durch die Vorrich- 
tung 1 entlang der Schnittlinien II-II. Aus dieser Dar- 
stellung ist insbesondere zu erkennen, daft sich das ober- 
seitige Bahnstuck 3 im Bereich der Endkante 11 des unter- 
seitigen Bahnstiicks 3 in einem sanften Bogen auf das 
stutzende Forderband 6 legt. Aus diesem Grund ist es 
nicht moglich, die Lage der Endkante 11 des unterseitigen 
Bahnstiicks 3 von der Oberseite her zu erfassen. Aus die- 
sem Grund ist es erf orderlich, die Bahnstiicke 3 sowohl 
von ihrer Ober- 17 als auch Unterseite 18 zu erfassen. Urn 
dies zu ermoglichen, ist es wichtig, daft das F5rderband 6 
fiir das Licht der Lichtquellen 10 durchlassig ist. Dabei 
geniagt es selbstverstandlich, wenn nur ein Teil des Spek- 
tralbereichs der Lichtquelle 10 vom F5rderband durchge- 
lassen wird, sofern dieser Spektralbereich auch von den 
CCD-Kameras erfaftbar ist. 

Die BahnstUcke 3 werden von den Lichtquellen 10 nicht 
senkrecht, sondern schrag beleuchtet f so daft im Bereich 
der Endkanten 11 die Schatten 12 entstehen. Diese Schat- 
ten 12 werden von den Lichtquellen 10 auf das jeweils da- 
hinterliegende Bahnstiick 3 geworfen. Auf diese Weise las- 



-12- 



sen sich die Endkanten 11 aus den von den CCD-Kameras 8 
erzeugten Bildsignalen sehr leicht ermitteln, zumal durch 
die Schatten 12 ein ausreichend hoher Kontrast gebildet 
wird. 

Figur 3 zeigt eine zugeordnete Ansicht der Vorrichtung 1 
von oben. Jede CCD-Kamera 8 erfaftt die Bahnstucke 3 in 
einem linienartigen Erf assungsbereich 9, wobei die CCD- 
Kameras 8 auf jeder Bahnseite 17, 18 einen gegenseitigen 
lateralen Abstand 19 aufweisen. Jede CCD-Kamera 8 ermit- 
telt die Lage einer Endkante 11 eines der Bahnstucke 3. 
Diese Lagen werden zunachst durch Dif f erenzbildung mit- 
einander verglichen, so daft auf diese Weise die Uberlap- 
pungslangen 20, 21 ermittelt werden kann. Die fur die 
weitere ProzeBf uhrung bedeutende mittlere Uberlappungs- 
lange' 22 im Bereich der Mittellinie 16 ergibt sich dann 
durch Mittelwertbildung beider Uberlappungslangen 20, 21. 
Der ebenfalls wichtige Oberlappungswinkel 23 zwischen den 
Endkanten 11 der Bahnstucke 3 laBt sich ebenfalls sehr 
leicht ermitteln, zumal dessen Tangens dem VerhSltnis 
zwischen der Differenz der Uberlappungslangen 20, 21 und 
dem lateralen Abstand 19 der CCD-Kameras 8 entspricht. 

Zur Kalibrierung der Vorrichtung 1 wird. gemaft Figur 4 ein 
Lineal 24 anstelle der uberlappenden Bahnstucke 3 auf das 
Forderband 6 gelegt. Dieses Lineal 24 weist eine Lineal- 
kante 25 auf, welche von den CCD-Kameras 8 in gleicher 
Weise wie vorbeschrieben erfaflt wird. Da sowohl die ober- 
als auch unterseitigen CCD-Kameras 8 dieselbe Linealkante 
25 erfassen, mttfiten diese Kameras 8 auch identische Bild- 
signale liefern. Aufgrund von Ausrichtungsf ehlern zwi- 
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schen den zugeordneten CCD-Kameras 8 ergibt die obersei- 
tige CCD-Kamera 8 eine Linealkantenlage 26, die von der 
Lage 27 der unterseitigen CCD-Kamera 8 abweicht. Diese 
Abweichung wird an beiden Randbereichen 15 ermittelt und 
in den Recheneinheiten 13 gespeichert. Diese gespeicher- 
ten Werte werden wahrend des Betriebs der Vorrichtung 1 
von den ermittelten UberlappungslSngen abgezogen, urn auf 
diese Weise korrigierte, absolute Oberlappungslangen 20, 
21 zu berechnen. Auf diese Weise entfallt ein umstandli- 
ches, exaktes Einjustieren der CCD-Kameras 8 aufeinander. 
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Patentanspruche 

1. Verfahren zum Erfassen des Oberlapps (2) zwischen 
uberlappend transportierten Bahnstiicken (3) dadurch ge- 
kennzeichnet, daft die Bahnstticke (3) von ihrer Ober- (17) 
und Unterseite (18) optisch erf aft t und Bildsignale er- 
zeugt werden f aus denen die Lagen der ober- und untersei- 
tigen Endkanten (11) der Bahnstticke (3) bestimmt werden, 
aus deren Unterschied der Oberlapp (2) zwischen den Bahn- 
stiicken ermittelt wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft 
die Lagen der Endkanten (11) durch Berechnung der ersten 
Ableitung der Bildsignale ermittelt werden. 

3. Verfahren hach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeich- 

net, daft der Oberlapp (2) zumindest aus dem Abstand der 
den Endkanten (11) entsprechenden Bildsignale ermittelt 
wird. 

4. Verfahren nach mindestens einem der Anspruche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet;, daft der Oberlapp (2) zumindest 
aus dem den Bildsignalen entnommenen Winkel (23) beider 
Endkanten (11) zueinander ermittelt wird. 

5. Verfahren nach mindestens einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daft die Bildsignale beider Seiten 
(17, 18) der Bahnstticke (3) gleichzeitig erfaftt werden. 

6. Verfahren nach mindestens einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daft aus der Lange eines von .der 
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Endkante (11) des oberen Bahnstucks (3) gewprfenen Schat- 
tens die Dicke des Bahnstucks (3) ermittelt wird. 

7. Verfahren nach mindestens einem der Ansprtiche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, dafi zur Kalibrierung der Kan- 
tenerfassung zuneichst ein Lineal (24) von der Ober- (17) 
und Unterseite (18) erfafit wird und Bildsignale erzeugt 
werden, wobei aus den Bildsignalen die ober- und unter- 
seitigen Lagen (26, 27) einer Linealkante (25) bestimmt 
werden, und aus dem Unterschied der ober- und unterseiti- 
gen Lagen (26, 27) der Linealkante (25) Korrekturwerte 
zur Oberlappungserf assung berechnet werden. 

8. Vorrichtung zuin Erfassen des Oberlapps (2) zwischen 
uberlappend transport ierten Bahnstucken (3) , dadurch ge- 
kennzeichnet, daft die Vorrichtung (1) optische Sensoren 

(8) aufweist, die die Bahnstucke (3) von ihrer Ober- (17) 
und Unterseite (18) erfassen und Bildsignale erzeugen, 
wobei die optischen Sensoren (8) mit einer Recheneinheit 

(13) in Wirkverbindung stehen, welche die Lagen der ober- 
und unterseitigen Endkanten (11) und aus deren Unter- 
schied den Oberlapp (2) zwischen den Bahnstucken (3) be- 
rechnet . 

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, 

dafi die optischen Sensoren (8) von Ref lexlichtschranken 
gebildet sind, die die transportierten Bahnstiicke (3) se- 
quentiell erfassen . 

10. Vorrichtung nach Anspruch 8 Oder 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft mindestens zwei optische Sensoren (8) auf 
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jeder Bahnseite (17, 18) vorgesehen sind, die quer zur. 
Transportrichtung (7) beabstandet sind. 

11. Vorrichtung nach mindestens einem der Anspriiche 8 bis 

10 , dadurch gekennzeichnet, daft die optischen Sensoren 
(8) von CCD-Kameras (8) gebildet sind. 

12. Vorrichtung nach mindestens einem der Anspriiche 8 bis 

11, dadurch gekennzeichnet, daft die Recheneinheit (13) 
von mindestens einem Microcontroller (13) gebildet ist. 

13. Verwendung der Vorrichtung nach mindestens einem der 
Anspriiche 8 bis 12 zur Steuerung eines Splicers (4) zum 
Zusammenfiigen der Bahnstucke (3), vorzugsweise aus Gummi, 
zu einer zusammenhangenden Bahn (5) . 



Zusammenfassung 



Ein Verfahren und eine Vorrichtung (1) zum Erfassen des 
Oberlapps (2) zwischen uberlappend transportierten Bahn- 
stticken (3) setzt optische Sensoren (8) ein, die die 
Bahnstttcke (3) von ihrer Ober- (17) und Unterseite (18) 
erfassen. Diese optischen Sensoren (8) erzeugen Bildsig- 
nale, die einer Recheneinheit (13) zugeftihrt werden. In 
dieser Recheneinheit (13) werden die ober- und untersei- 
tigen Endkanten (11) der Bahnstucke (3) ermittelt und aus 
deren Unterschied der Oberlapp zwischen diesen Bahnstvik- 
ken (3) berechnet. (Figur 1) 
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